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Vorrichtung zur Ansteu erunp yon Personenschutzmitteln 
Stand der Technik 

■ 

Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung zur Ansteuerung von 
Personenschutzmitteln nach der Gattung des unabhangi gen Patenter* spruchs. 

Es ist bereits bekannt, dass es Vorrichlungen zur Ansteuerung von Personenschutzmitteln 
wie Airbags, Gurtstraffern oder Oberrollbugel gibt 

Vorteile der Erfindung 

Die erfin dungs gemaBe Vorrichtung zur Ansteuerung von Personenschutzmitteln in einem 
Fahrzeug mit den Merkmalen des unabhangi gen Patentanspruchs hat den Vorteil, dass die 
Inerualsensoik, der Prozessor und die Zundkrei sansteuerung j eweil s an vcrschiedenen 
Orten im Fahrzeug angeordnet sind. Diese Orte sind so unterschiedlich, dass sie sich 
nicht in der Nahe zueinander befinden. Dies hat den Vorteil, dass der Prozessor mit seiner 
Peripherie, die das Steuergerat ausmacht, aber diesmal ohne Sensorik frei im Fahrzeug 
platziert werden kann, ohne auf die Notwendigkeit der Inertialsensorik eingehen zu 
mussen. Insbesondere ist es nicht mehr notwendig, das Steuergerat am Fahrzeugtunnel 
anzuordnen, wo nunmehr nur noch die Inertialssensorik angeordnet werden muss. Die 
Inertialsensorik umfasst Beschleunigungssensoren in verschiedenen Raumrichtungen, die 
beispielsweise in Fahrzeuglangs, -quer und Vertikalri ch tung angeordnet sein konnen, 
aber auch winklig zu diesen Achsen. Weiterhin umfasst die Inertialsensorik eine 
Erfassung von Drehbewegungen, wie Drehbeschleunigungs- oder Drehratensensoren. Es 
ist jedoch auch moglich, dass die Inertialsensorik verteilt an der Peripherie des Fahrzeugs 
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angeordnet ist, wobei zu der Peripherie A-, B-, C-Saulen der Kuhlergrill u.s.w. zahlen. 
Die Inertialsensorik kann auch zentral an einer Stimwand beispielsweise der Trennwand 
Motorraum-Fahrgastzelle befestigt sein. Der Vorteil ist, dass einerseits die Sensoren in 
der Verlangerung der Fahrzeuglangsachse angebracht sind und sogar hdhere Signale 
5 detekueren, da sie naher an einem Crashgeschehen liegen, sofern das Crashgeschehen ein 

Frontaufprall ist 

i 

Dutch die in den abhangigen Anspriichen aufgefuhrten Mafinahmen und Weiterbildungen 
sind vorteilhafte Verbesserungen der im unabhangigen Patenanspruch angegebenen 

1 o Vorrichtungen zur Ansteuerung von PersonenschutzmiUeln moglich. 

Besonders vorteilhaft ist, dass der Ort an dem sich die Inertialsensorik befindet der 
Fahrzeugtunnel oder die B-Saulen sind Beides sind Orte, die eine optimale Sensierung 
ermdglichen. Auf dem Fahrzeugtunnel ist eine sehr zentrale Position gegeben, wahrend 
15 die B-Saulen nahe an einem Seitencrashgeschehen sind, insbesondere kann aber hier auch 

ein Frontcrash detektiert werden, wenn auch Sensoren verwendet werden, die nicht nur in 
Fahrzeugquerrichtung, sondecn auch in Fahrzeuglangsrichtung sensieretL Dies kann auch 
urn Uprrontsensoren, also solche Sensoren, die am Kuhlergrill in der Fahrzeugfront 
angebracht sind, erganzt werden. Der Ort, an dem der Prozessor und auch die 

2 0 Zundkreisanordnung angeordnet sind, konnen der Kofferraum, die Tnstrumentenlafel 

unter einem Fahrzeugsitz oder in einem Fahrzeugsitz das Fahrzeugdach oder der 
Motorraum sein. Der Prozessor kann vorzugsweise auf einer Steckkarte angebracht sein, 
so dass ein einfaches Auswechseln in einem Wartungszykhis moglich ist. Der Prozessor 
kann weiterhin vorteilhafterweise ein Zentralrechner fur das Fahrzeug sein, der neben der 

2 5 Ansteuerung von Personenschutzmitteln auch andere Aufjgaben erledigt, wie 

Komforlfunktionen oder andere Fahrzeugsysteme wie Bremssysteme. Der Prozessor kann 
mit der Inertialsensorik und auch mit der Zirndkreisansteuerung jeweils liber einen Bus 
verbunden sein. Altemativ ist es moglicht, dass auch Zweidrahtverbindungen die Punkt- 
zu-Punkt-Verbindungen darstellen, verwendet werd< 

30 

Weiterhin ist es von Vorteil, dass die mertialsensorik eine Signalvorauswertung aufweist 
Diese Signalvorauswertung nimmt dem Prozessor bereits einige Aufgaben ab, so dass im 
Prozessor der Ablauf beschleunigt wind. Solche Signalvoiverarbeitungsaufgaben sind z. 
B. eine Filterung, ein Qipping, eine Integration, Ableitungen, Normierungen oder andere 
35 Umrechnungen. Die Signalvorverarbeitung kann auch eine intelligente Datenreduktion 
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durchfuhren. Dafur konnte ein einfacher Prozessor der Inertialsensorik zugeordnet sein, 
der diese GroBen bestimmt. 

Zeichnung 

Ausfuhrungsbeispicle der Erfindung sind in der Zeichnung dargestellt und werden in der 
nachfolgenden Beschreibung naher erlautert 

Eszeigen 

Figur 1 ein Blockschaltbild der erfindungsgeraafien Vorrichtung und 

* 

Figur 2 eine Aufsicht in einem Fahrzeug. 
Beschreibung 

Airbagsteuergerate weisen ublicherweise eine Inertialseosorik, also 
Beschleunigungssensoren und gegebenenfalls auch Sensoren zur Erfassung einer 
Drehbewegung auf und werden daher ublicherweise auf dem Fahrzeugtunnel angebracht. 
Zusatzlich konnen auch noch periphere Beschleunigungssensoren vorgesehen sein. 

ErfindungsgemaB ist vorgesehen, dass das Steuergerat keine Sensoren mehr aufweist 
Diese Sensoren werden dann separat im Fahrzeug eingebaut. Dabei konnen Sie entweder 
in einzcln separaten Gehausen oder auch als ein funktionaler Cluster ausgefuhrt sein. 
Damit ist erreicht, dass die Einbau-Anforderung an das Steuergerat mit dem Prozessor 
derart reduziert werden, dass der Einbauort nunmehr ftei gewahlt werden kann, da der 
Platz auf dem zentralen Fahrzeugtunnel stark begrenzt und teuer ist 

Die nun ausgelagerte Sensorik wird an das nun frei einbaubare Airbagsteuergerat 
angeschlossen. Die Inertialsensorik weist beispielsweise zwei bzw. drei Sensorelemente 
auf, urn in X (Fahrzeuglangsrichtung) Y (Fahrzeugquerrichtung) bzw. Z-Richtung 
(Fahrzeugvertikalrichtung) Beschleunigungen zu crfassen. Dabei besteht die Moglichkeit, 
den Sensor auch uin einen Winkel z. B. um 45° gegenuber der Fahrzeuglangsachse 
anzuordnen, um dadurch eine bessere Erkennung von Winkelcrashes zu realisieren. Fur 
ein Rollovermodul wird z. B. ein YZ-Beschleunigungssensor fur niedrige 
Beschleunigungen mit einem Drehratensensor in ein Gehause integriert 
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Das oder die Sensonnodule sitzen je nach Anforderungen auf dem Tunnel, falls dies 
erforderlich ist oder auch an einem anderen Ort. Diese sind im Rahmen ihrer 
Anforderungen verschiebbar z. B. ein Drehratensensor sollte nur in der XY-Ebene liegen. 
Es besteht also lediglich eine Winkelanforderung, er muss nicht auf dem Tunnel 
5 angeordnet sein. Ein Beschl eunigungssensor in Fahrzeiiglangsrichtung kann auf dem 

Tunnel auf der X-Achse verschoben werden. Alternativ zu einem zentralen XY- 
Beschleungiungssensor auf dem Fahrzeugtunnel kann auch ein System aus zwei 
peripheren XY-Beschleunigungssensoren z. B. in den B-Saulen verwendet werden. Dies 
hat den Vorteil, dass neben einer Sehensensierung auch eine bessere Offseterkennung im 
1 0 Frontcrash sowie eine bessere Erkennung von Winkelcrashes erreicht werden kann, 

wobei gleichzeitig der Tunnel ftei von der Airbagsensorik gestaltet werden kann. 

Als weitere Austuhnmgsform kann die gesamte zentrale Beschleunigungssensorik auch 
ausgelagert in einem Sensorcluster zentral an der Stirnwand (Trennwand Motorraum- 

1 5 Fahrgastzelle) befestigt sein. Der Vorteil ist bier, dass einerseits die Sensoren in der 

Verlangenmg der X-Achse bzw. des Tunnels angebracht sind und sogar hohere Signale 
detektieren, da sie naher am Crashgesehen liegen. Als Schnittstelle zum Prozessor kann 
beispielsweise eine bereits existierende Zweidrahtschnittstelle verwendet werden, es sind 
jedoch auch andere Schnittstellen denkbar. Solche Alternativen stellen beispielsweise 

2 0 BUS-Systeme dar. Dadurch konnen mehrere Sensoren sowie auch Aktuatoren 

zusammengeschaltet werden. Auch ist es denkbar, dass andere Steuergerate auf die 
Sensorinformationen zugreifen und fur weitere Funktionen nutzen konnen. Dazu zahlen 
beispielsweise Fahnlynamikregelungen. 

25 In einem weiteren Schritt ist es auch denkbar, einen Drehratensensor bzw. einen 

Beschleunigungssensor in Fahrzeuglangsrichtung zur Plausibilisierung in das 
Sensormodul zu integrieren, urn das Airbagsteuergerat fret von Sensoren zu halten. 

Die Sensonnodule senden ihre Messdaten uber die SchnittsteUe an das Steuergerat bzw. 
30 den Prozessor. Dabei kann in den Sensormodulen bereits eine Signalvorverarbeitung wie 

z. B. eine Filterung, ein Clipping also ein Abschneiden von Amplituden, eine Integration 
einer Ableitung, Normierungen, Umrechnungen u. s. w. durchgeruhrt werden. Handelt es 
sich urn ein komplexeres Modul mit zwei oder mehr Sensorelementen, so kann im Modul 
sdbst auch eine intelligente Datenreduktion durchgeruhrt werden. Ein Ideiner Prozessor 



im Sensonnodul berechnet nur jeweils die crashrelevanten GroBen und iibersendet nur 
diese an das Steuergerat bzw. den Prozessor. 

Das Steuergerat ohne Sensoren kann im Fahrzeug an beliebiger S telle eingebaut werden. 
Beispiele hierfur sind der Kofferraum, die Inslrumententafel, ein Ort unter der 
Rucksitzbank oder unter den Vordersitzen, im Dach, im Motorraum oder im Sitz. Eine 
weitere Ausfuhrungsform des Steuergerats ohne Sensorik stellt ein Einschubmodul dar, 
also ein SteckmoduL, welches in standardisierte Steckplatze montiert werden kann. Dies 
hat den Vorteil, dass ein einfaches Update in der Werkstatt vorgenommen werden kann, 
indem das Steckmodul durch die neuere Version ersetzt wird. Dafur kdnnen 
beispielsweise 9-Zoll-Racks verwendet werden. 

In einer weileren Ausfuhrungsform wird das Steuergerat auf ein Zundmodul reduziert, 
das die Hardware fur die Airbagauslosung darstellt. Die gesamte Software mit dem 
Auslosealgorithmus befindet sich entweder in einem weiteren Steuergerat oder einem 
zentralen Fahrzeugrechner. Alternativ verfugt der zentrale Fahrzeugrechner uber 
mindestens ein BUS-System, das fur ein Sicherheitssystem ausgelegt ist Ober dieses 
BUS-System werden Steuerbefehle an das Zundmodul mit integrierter Intelligenz sowie 
direkt ein reversibler Ruckhaltemittel wie GurtstrarTer oder Kopfsuitzen uberlragen. Ein 
groBer Vorteil des Zentralrechners im Fahrzeug ist, dass dieses System ZugrirTauf 
samtliche Systeminformationen aus verschiedenen Subsystemen hat, ohne eine 
komplizierte Vernetzung von verschiedenen Steuergeraten zu fordern. 

Vorteilhaflerweise fuhrt die Erfindung dazu, dass das Sensonnodul klein gestaltet werden 
kann und damit bei beengten Platzverhaltnissen wie dem Mrtteltunnel leicht einbaubar ist, 
Weiterhin karm das Sensonnodul durch seine Kompaktheit besser an die 
Fahrzeugstruktur angeschlossen werden und ist damit besser geeignet, die Verzogerungen 
schneller aufzunehmen. Weiterhin fuhrt die kompakte Gestaltung des Sensormoduls 
dazu, dass es von der Leiterplatte des Steuergerats entkoppelt ist und somit keine 
Obertragung von Leiterplattenschwingungen auf den Sensor mdglich wird. Der 
Prozessor, der das Steuergerat darstellt, kann daruber hinaus auch an anderen Platzen im 
Fahrzeug eingebaut werden, wo Bauraum zur Verfugung stent, z. B. wie oben dargestellt 
unter dem Sitz oder im Kofferraum, da der Platz auf dem Fahrzeugturmel sehr teuer ist 
Femer ist bei einem Defekt auf dem Aimagsteuergerat der Austausch einfacher, da der 
Zugang z. B. der Kofferraum relativ einfach ist. 
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. Figur 1 zeigt ein einem Blockschaltbild die erfindungsgemafle Vorrichtung. Auf dem 
Fahrzeugtunnel 13 befindet sich eine Intertialsensorik 10. Die Intertialsensorik 10 ist an 
einen Schnittstellenbaustein 1 1 angeschlossen, der Element eines Steuergerats 1 6 zur 
Ansteuerung von Personenschutzmitteln ist und sich am Ort 14, dies ist der Kofferraum, 
befindet. Der Schnittstellenbaustein 1 1 ubertragt die Daten von der Inertia] sensorik 10 zu 
einem Prozessor uC, der uber einen Datenein-Aausgang mit einem Speicher 12 
verbunden ist, urn die Daten zu verarbeiten. Der Prozessor uC ist uber einen 
Datenausgang mit einer Zundkreisansteuerung FLIC verbunden, die sich am Ort 15 
befindet, beispielsweise in der Instrumententafel. Die Zundkreisansteuerung FLIC fuhrt 
in einem Zundfall zu einer Bestromung des Zundelements ZP, dessen Zundung dann zum 
Aufblasen beispielsweise eines Airbags fuhrt Der Einfachheit halber sind hier nur 
Einzelelement dargestellt und auch im Steuergerat 16 fehlen Elemente wie beispielsweise 
ein Sicherheitshalbleiter zur parallelen Oberwachung der Sensorwerte und des Prozessors 
\iC. Auch weitere Sensoriken, wie eine Innetiraumsensorik oder Precrashsensorik sind 
hier der Einfachheit halber weggelassen, kdnnen aber in einfacherweise hinzugefugt 
werden. Diese Aufteilung der Elemente an verschiedenen Often ermoglicht eine auBerst 
flexible Platzierung dieser Komponenten, 

Die Figuren 2a und b zeigen Beispiele vor solcher Ausruhrungen. In Figur 2a ist eine 
Konfiguration in einem Fahrzeug dargestellt, bei dem ein Steuergerat 21 ohne Sensoren 
mit jeweils XY-Sensoren in den B-Saulen 22 und 23 verbunden ist und auch mit einem 
Sensor 24 zur Erfassung einer Drehbewegung beispielsweise um die Fahrzeuglangsachse 
um einen sogenannten Oberschlag zu erkennen. Die Zundkreisansteuerung karm sich im 
Steuergerat 21 befinden oder auch an anderen Orten wie beispielsweise einem 
Fahrzeugsitz, 

Figur 2b zeigt eine Alternative, wobei gleiche Elemente mit gleichen Bezugszeichen 
beziffert sind. In dem Steuergerat 21, den beiden XY-Sensoren 22 und 23, in den B- 
Saulen und dem Sensor 24 zur Erfassung der Drehbewegung, beispielsweise ein 
Drehratensensor ist hier nun auch ein Upfrontsensor 25 in der Fahrzeugftont vorgesehen, 
der eine schnelle Detektierung eines Frontcrashes ermdglicht 
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10 Anspruche 

1 . Vorrichtung zur Ansteuerung von Personenschutzmitteln in einem Fahrzeug, dadurch 
gekennzeichnet, dass eine Inertialsensorik (10) an einem ersten Ort (13) in einem 
Fahrzeug (20), ein Prozessor (uQ zur Auswertung eines Signals der Inertialsensorik 

15 (10) an einem zweiten Ort (14) im Fahrzeug (20) und eine Zundkreisansteuerung 

(FLIC), die in Abhangigkeit von einem zweiten Signal des Prozessors (jxC) 
angesteuert wird, an einem dritten Ort (15) im Fahrzeug vorgesehen sincL 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der erste Ort (1 3) der 

2 0 Fahrzeugtunnel oder die B-Saulen sind 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass der zweite 
und/oder der dritte Ort (14, 15) einen Kofferraum oder die Instrumententafel oder 
unter oder in einem Fahrzeugsitz oder das Fahrzeugdach oder der M otorraum sin<L 

25 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Prozessor (jiC) ein Zentralrechner fur das Fahrzeug (20) ist 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

3 q dass die Inertialsensorik (10) eine Sensorsignalvorauswertung aufweisL 

6. Vorrichtung nach Anspruch I, dadurch gekennzeichnet, dass die Inertialsensorik (10) 
mit dem Prozessor (jiC) mit der Zundkreisansteuerung (FLIC) jeweils fiber ein BUS- 
System verbunden sind. 

35 
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7. Vonichtung nach einem der vorbergehendeo Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
das s der Prozessor (jxC) auf einem Steckmodul angeordnet ist. 
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